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ABSTRAKT, KLÍOVÁ SLOVA
ABSTRAKT
Tato práce se zabývá rozdlením a využitím manipulaních a dopravních vozík. Rozdlení 
je zamené na druh operací, pro které dané vozíky nejlépe slouží. Pro každé rozdlení je 
uvedeno nkolik konkrétních vozík, které odpovídají dané manipulaci.  
KLÍOVÁ SLOVA
Prmyslové vozíky, vysokozdvižné vozíky, paletové vozíky, zakladae, regálové vozíky, 
manipulace, doprava, automaticky navádné vozíky, runí vozíky, motorizované vozíky 
ABSTRACT
This study deals with the distribution and use of handling and transport trucks. The division 
is focused on the operation of the truck that best serves. For each division are some concrete 
trucks, which correspond to the manipulation. 
KEYWORDS
Industrial trucks, forklifts, pallet trucks, stackers, rack trolleys, handling, transportation, 
automatic guided vehicles, hand trucks, motorized carts 
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ÚVOD
ÚVOD
Prmyslové vozíky jsou v dnešní dob nedílnou souástí ve výrob, skladování a dalších 
odvtvích. Jejich hlavním úelem je zrychlit výrobu, zmenšit as pi doprav materiálu mezi 
jednotlivými operacemi, pi peprav mezi sklady a celkov urychli veškerou nezbytnou 
manipulaci, a tím také snížit náklady na výrobu. Proto se tato práce zamuje na rozdlení 
tchto vozík podle jejich vhodnosti pro dopravu i manipulaci, je zde popsána jejich 
konstrukce, hlavní parametry vozík, podle kterých je teba se ídit pi urování jejich 
vhodnosti pro dané manipulaní operace. Hlavními podklady pro tuto práci jsou firemní 
katalogy.  
Prvními mechanizovanými vozíky ve výrob byli rzné run tažené vozíky, poprvé se 
objevila poteba mechanizace manipulace bhem prmyslové revoluce bhem 19. století.  
Bhem první svtové války došlo k vývoji a úplné mechanizaci manipulaních vozíku 
v dsledku zvýšení produkce a vznikla tak také poteba urychlit výrobu. První pohánný 
vozík vyrobila firma Clark Equipment Company. Byl to run nakládaný vozík s plošinou 
(plošinový vozík). Pvodn sloužil pouze pro úely firmy, pozdji vznikla poptávka po tchto 
vozících i z jiných firem a tak se firma Clark Equipment Company zamila také na vtší 
výrobu tchto vozík. [4] 
V dnešní dob již je mnoho rzných firem, které vyrábjí prmyslové vozíky. Škála dnes 
vyrábných vozík je velká, a vozíky se mohou lišit svými parametry, užitím, zdrojem 
energie pro pohon vozíku, jsou rzné speciální vozíky pro manipulaci ve sterilním prostedí, 
pro manipulaci v oteveném nebo uzaveném prostranství, pro velké výšky nebo s vtšími 
nosnostmi a podobn.  
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1 PEHLED SOUASNÉ MANIPULANÍ TECHNIKY
Pi volb vozíku pro dopravu i manipulaci je dležité znát parametry, podle kterých je teba 
se pi výbru ídit. K tomu jsou nápomocná i rozdlení vozík v literatue nebo ve firemních 
katalozích. Hlavními parametry, které je teba pi volb vozík znát, jsou: nosnost, výška 
zdvihu, stavební výška, šíka, délka, polomr otáení, a rychlost vozíku. 
Nejastjší rozdlení, které se v literatue používá, je podle pohonu a zdvihu, tedy jestli je 
vozík motorizovaný nebo ne, podle výšky zdvihu na nízkozdvižné a vysokozdvižné pípadn
zdvih runí nebo motorizovaný.  
1.1 ROZDLENÍ PODLE KONSTRUKCE
Toto rozdlení se v literatue vyskytuje nejastji, pípadn jeho rzné podoby, záleží 
zpravidla na roce vydání. Rozdlení je na základ dvou hlavních parametr u vozík a to 
zdvihu a pohonu. [2] 
• Bezmotorové 
o Bez zdvihu – Dvoukolové (rudly, s kobou, plošinové); tykolové (plošinové, 
vlené plošinové) 
o Se zdvihem – Bezmotorovým (nízkozdvižné, vysokozdvižné); Motorovým 
(nízkozdvižné, vysokozdvižné) 
o Pojízdné plošiny 
• Motorové 
o Bez zdvihu – tahae, plošinové 
o Se zdvihem – nízkozdvižné, vysokozdvižné 
• Automatizované 
1.2 ROZDLENÍ PODLE MANIPULACE
V této práci se dále bude pracovat s rozdlením podle manipulace. Jde o rozdlení, které se 
zakládá na možnosti druhu manipulace pomocí jednotlivých vozík. Dlí se na vozíky pro 
dopravu. U tchto vozík je stžejním parametrem jejich optimální dojezdová vzdálenost       
a rychlost pojezdu. Další kategorií budou vozíky pro manipulaci, u tchto vozík je stžejním 
parametrem jejich zdvih a nosnost. Na základ tchto parametr jsou rozdlovány dále na 
vozíky na krátké vzdálenosti, stední a dlouhé vzdálenosti, pípadn u manipulaních na 
vozíky nízkozdvižné vozíky, vysokozdvižné vozíky a vysokozdvižné regálové vozíky. 
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2 VOZÍKY PRO DOPRAVU
Jak již bylo eeno, u vozík pro dopravu je hlavním parametrem jejich optimální dojezdová 
vzdálenost, tedy vzdálenost, po kterou je s nimi optimální pevážet materiál, s ohledem na 
rychlost, vykonanou práci, etnost využití. To vše se zpravidla odráží na cen vozíku a ase 
potebném pro transport materiál a tím i náklady ve výrob.  
2.1 NA KRÁTKÉ VZDÁLENOSTI
Vozíky na krátké vzdálenosti, tedy do 50 m, jsou zpravidla run tlaené nebo tažené, 
rychlost, se kterou se pepravuje materiál je tak individuální podle obsluhy vozíku. Tyto 
vozíky mohou být nízkozdvižné paletové, rudly, dvoukoláky, pojízdné plošiny a podobn.  
Vozíky slouží zpravidla pro mezioperaní pepravu mezi jednotlivými výrobními procesy. 
asto se využívají také pro doasné odkládání, napíklad rudly na plynové lahve, nebo 
pojízdné plošiny, kdy mže pracovník pivést nkolik polotovar na dané pracovišt, zde je 
postupn obrobit i zpracovat a výsledný obrobek, produkt, znovu odložit na plošinu              
a pepravit dál. Vozíky pro dopravu na krátko jsou pomrn levné, hodí se tam, kde je 
frekvence poteby pepravy spíše malá, proto nevadí pípadné prostoje na pracovištích.  
2.1.1 PLOŠINOVÉ A POLICOVÉ VOZÍKY
Tyto vozíky jsou konstrukn nejjednoduššími vozíky, jejich obsluha je velmi jednoduchá. 
Zpravidla mají tyi otoná kola pipevnná ke spodní polici, nebo odkládací plošin, ke které 
je rovnž pipevnn rám, který slouží k manipulaci s vozíkem. Plošinové vozíky mohou být 
také stavebnicové, to znamená že se k základní plošin dají pipevnit další stny, ty mohou 
být vyplnné nebo s výpletem, mížkou a mže se tak z pepravní plošiny udlat pepravní 
koš (box) (Obr.3.1). Vybrané vozíky s parametry viz tab. 1. 
Obr. 2.1 a) plošinový vozík[22]; b) stavebnicový vozík[28]; c) policový vozík [28] 
Tab. 1 Plošinové vozíky [22], [28], [31] 
Výrobce Oznaení Nosnost[kg] Šíka[mm] Délka Popis 
Toyota 
ada 
100 
200 465 530-910 
Vozíky se svaovanou 
konstrukcí, možností 
doplnní ochrannými 
mížemi, odkládací 
deskou a dalším 
ada 
200 
300 520-620 850-1250 
ada 
300 
300 600 800-1600  
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Toyota 
ada 
400 
500 520-800 800-1600 
DELTALIFT 
PH150 150 472 725 Plastové skládací 
vozíky urené pro 
menší hmotnosti PH250 250 620 920 
Kovo Praktik 
s.r.o. 
 100 600 800 
Dílenský vozík 
s pekližkovou 
plošinou 
 300 530 830 
Vozík se svaovanou 
konstrukcí 
 300 450 720 
Skládací vozík 
s ocelovou konstrukcí 
2.1.2 RUDLY
Standartní univerzální rudly (Obr. 3.2 a)) slouží k sthování pedmt, jako jsou balíky, 
skín apod., jsou také speciální rudly tvarované pro pepravu popelnic i sud. V prmyslu 
se ovšem nejastji využívají rudly na plynové lahve (Obr. 3.2 b)), které zajišují stabilní       
a bezpenou manipulaci s lahvemi ve svislé poloze. Liší se nosností a potem lahví, které se 
pomocí rudlu pepravují, zpravidla jsou uzpsobeny pro jednu nebo dv lahve. Nkteré rudly 
s parametry viz tab. 2. [1] 
Obr. 2.2 a) Univerzální schodišový rudl [30]; b) Rudl na plynové lahve[30] 
Tab. 2 Rudly [29], [30], [32] 
Výrobce 
Rozmr 
lopaty[mm] 
Nosnost[kg] Popis 
DeltaLift 
500x150 400 Univerzální rudl 
330x270 200 Skládací rudl 
400x200 200 Schodišový rudl 
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DeltaLift 
Lahve do prmru 
300 
150 Rudl na lahve 
Kovo Praktik 
s.r.o. 
500x200 250 Stohovací rudl klasik 
400x250 250 Schodišový rudl 
Lahve do prmru 
229 
150 
Rudl na lahve do prmru 
229mm 
Manutan 
355x190 150 Hliníkový nerezový rudl 
475x300 250 Univerzální rudl 
400x250 250 Schodišový rudl 
2.1.3 PALETOVÉ VOZÍKY RUN VEDENÉ
Runí paletové vozíky jsou ureny a konstruovány pro pepravu palet, pevážn euro palet, 
ale také jakýchkoliv jiných pedmt, které k tomu mají uzpsobené otvory. Paletové vozíky 
mají zdvih okolo 200mm, tento zdvih slouží pouze k umožnní pevozu palety s materiálem, 
neslouží k zakládání do regál. [1] 
Paletový vozík (viz obr. 3.3) je zkonstruován z dvou vidlí (1), které slouží pro najetí pod 
paletu, a jsou spojeny píníkem. K píníku je pipevnno ídící kolo (5), na kterém je hlavní 
zvedací mechanismus vozíku (7). Na kole a zvedacím mechanismu je oj (4), ta slouží k vedení 
vozíku a jako páka pro práci se zdvihem. Na rukojeti oje je zpravidla páka, která má ti 
polohy. Tou se zajišují jednotlivé funkce zdvihu. V první poloze se pi pohybu oje nahoru a 
dolu vhání hydraulická kapalina pod píst a dochází ke zdvihu. V druhé poleze, nkdy 
nazývané jako aretace, je zdvih zajištn proti pohybu, tato poloha slouží pi manipulaci, 
pojezdu vozíku k tomu, aby nedošlo k jeho spuštní nebo zvýšení. V tetí poloze dochází ke 
spuštní zdvihu uvolnním z pod pístu zpt do zásobníku hydraulické kapaliny. Celkový 
rovnomrný zdvih vozíku je zajištn pákovým mechanismem (2) mezi pístem (6) a 
pojezdovými koly (3). [8] 
Zdvih mže být zajištn bu run, tedy pomocí zmi	ované oje, nebo elektromotorem 
s akumulátorem, který má ovládání zpravidla umístné na madle oje. Hlavní parametry 
nkterých paletových vozík viz tab. 3. 
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Obr. 2.3 Schéma paletového vozíku pohánného: 1-vidle, 2-pákový mechanismus, 3-
pojezdová kola, 4-oj, 5-ídící kolo, 6-hydraulický píst, 7-ložisko, zvedací mechanismus a 
pohon ídícího kola, 8-elektromotor a akumulátor [8] 
Tab. 3 Paletové vozíky run vedené [16], [23], [33] 
Výrobce Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Rozmr 
pes 
vidle 
[mm] 
Délka 
vidlí 
[mm] 
Maximál
ní výška 
[mm] 
Polomr 
otáení 
[mm] 
Popis 
Toyota 
LHM 
300 3000 520 1150 200 1385 Klasický paletový vozík 
LHM2
00ST 2000 520 1150 200 1370 
Nerezový, vhodný pro 
sterilní a isté prostedí 
LHT10
0 1000 520 1150 200 1370 
Vozík s elektrickým 
zdvihem 
DeltaLift 
BF 2500 520 1150 200 - Klasický paletový vozík 
BF-5T 5000 580 1150 200 - Zpevnné vozíky pro vtší nosnosti 
BFL10 1000 520 1150 110 - 
Snížené vozíky pro 
menší podjezdové výšky 
(až 35mm) 
BFQ 2500 520 1150 200 - 
S rychlozdvihem pi 
hmotnosti bemene do 
200kg 
BFZ 2000 320 800 200 - Zúžený vozík 
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DeltaLift
BFR 2500 685 1150 200 - 
Rozšíený vozík pro 
nestandartní palety 
BFG 2500 520 1150 200 - 
Galvanizovaný vozík 
vhodný pro sterilní a 
isté prostedí 
STILL 
HPT 30 až 3000 525 1150 200 1385 
Klasický paletový 
vozík 
HPT 25 
ST/GA 2500 525 1150 200 1385 
Galvanizovaný/nerezo
vý vozík pro sterilní a 
isté prostedí 
HPT 20 
FL 2000 525 1150 170 1835 
Snížený vozík pro 
nízké podjezdové 
výšky (56,5mm) 
Paletové vozíky se vyrábí také s váhou nebo napíklad i s tiskárnou pro usnadnní a urychlení 
práce. Hnací kola mohou mít bu jednoduchá, nebo tandemová (Obr. 3.4). Tandemová kola 
jsou pro vtší zatížení a snáze také pekonávají pekážky, napíklad pi podjíždní palet 
z boní strany. Kola také mohou být z rzných materiál. Kola nylonová, ta kladou malý 
valivý odpor a je tak zapotebí menších sil k rozpohybování. Kola polyuretanová jsou zase 
mén hluná. Kola gumová, ta jsou tichá a mají dobrou pilnavost k povrchu, redukují také 
nerovnosti.
  
Obr. 2.4 Tandemová pojezdová kola [16] 
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Obr. 2.5 Klasický paletový vozík [16] 
2.2 NA STEDNÍ VZDÁLENOSTI
Vozíky na stední vzdálenosti jsou pohánné elektromotorem, slouží k doprav v halách na 
vzdálenosti ádov ve stovkách metr. Jejich rychlosti se pohybují kolem 6 až 20 km/h a 
jejich frekvence pepravování je tak vtší. Vtšinou vyžadují rovné zpevnné povrchy, jako 
jsou ve výrobních halách a skladech. Protože pi práci s nimi lovk vynakládá námahu pouze 
na ovládání, mohou být v provozu celou smnu, ovšem v závislosti na výdrži baterií. 
2.2.1 PALETOVÉ VOZÍKY RUN VEDENÉ POHÁNNÉ
Paletové vozíky run vedené s pohonem fungují na stejném principu jako klasické paletové 
vozíky, s tím rozdílem, že pohyb, jak zdvih, tak pojezd zajišuje elektromotor. Tyto vozíky 
dosahují rychlostí okolo 6 km/h. Zdrojem elektrické energie bývají zpravidla 24V baterie. 
Vybrané vozíky s parametry viz tab. 4.  
ízení vozíku vped a vzad je umístno na madle oje stejn jako ovládání zdvihu, klakson a 
signalizace stavu baterie. Paletové vozíky mívají z bezpenostních dvod automatickou 
brzdu, ta se spustí v pípad, že se ídící oj dostane do horní nebo dolní krajní polohy. Je to 
proto, aby nešlo k najetí na obsluhu vozíku nebo jejímu pimáknutí vozíkem ke zdi, stroji 
apod. Proto, když se obsluha piblíží s ojí blízko vozíku, vozík automaticky zabrzdí. 
K zastavení vozík dojde také v pípad, kdy se obsluha vzdálí s ojí píliš daleko, to 
z dvodu, kdyby vozík jel vtší rychlostí než obsluha a nedošlo k vleení obsluhy za vozíkem.  
Tab. 4 Paletové vozíky run vedené hnané[ 13], [22], [34] 
Výrobce 
Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Rozmr pes 
vidle [mm] 
Polomr 
otáení 
[mm] 
Maximální 
výška [mm] 
Rychlost 
jízdy 
[km/h] 
STILL EXU až 2200 520/560/680 1485/1552 125 6 
DeltaLift CBD20 až 2000 560 - 200 5,5 
Toyota LWE250 až 2500 550 1447 205 6 
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Obr. 2.6 Paletový run vedený pohánný vozík DeltaLift [34] 
2.2.2 NÍZKOZDVIŽNÉ VOZÍKY
Jsou to vozíky pohánné elektromotorem s velmi malým zdvihem okolo 150 mm. Pohybují se 
rychlostí okolo 10 až 20 km/h. U vozík s místem na stání se k ovládání vozíku používá 
podobné madlo jako je na oji u paletových run vedených pohánných vozík, na kterém je 
opt ovládání pro jízdu vped a vzad, stejn jako ovládání zdvihu vozíku. Vozíky s místem 
pro idie k sezení mají k ovládání volant a pedály. Je možné s vozíkem jezdit maximální 
rychlostí dopedu i dozadu, proto je idi natoen bokem ke smru jízdy, aby ml v obou 
pípadech dobrý výhled pi jízd s vozíkem. Píklad takového vozíku je na obr. 2.7 a 
parametry vybraných vozík v tab. 6. 
Obr. 2.7 Nízkozdvižný vozík s místem na stání STILL [13] 
BRNO 2014 19 
VOZÍKY PRO DOPRAVU
Tab. 6 Nízkozdvižné vozíky [13], [19] 
Výrobce Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Rozmr 
pes vidle 
[mm] 
Délka vidlí 
[mm] 
Max. 
výška 
zdvihu 
[mm] 
Rychlost jízdy-
naložený/prázdný 
[km/h] 
Místo 
pro 
obsluhu 
STILL 
FU_X 2000 560 1150-2390 120 9/12 Sezení 
EXU_S
2200/2
400 
560 990-2390 130 10/12 Stání 
SU20 2000 520 1150 120 8/11 Sezení 
Toyota 
LSE 
200 
2000 450-685 1150-2350 235 8/10,5 Stání 
LRE 
300T 
3000 550-680 2390 200 18/19,9 Sezení 
2.3 NA DLOUHÉ VZDÁLENOSTI
Tento druh vozík slouží k peprav materiálu ve velkých halách, nebo také mezi 
jednotlivými halami v podniku. Dlí se na tahae a plošinové vozíky. Pohon je zpravidla 
elektromotor. Pro mezi-halové vozíky je ovládání obdobné jako u bžných automobil. U 
vozík halových je ovládání podobné jako u nízkozdvižných vozík. Nkteré plošinové a 
tažné vozíky viz tab. 7. 
U plošinových vozík se materiál odkládá na plochu za kabinou idie. K naložení vozíku je 
zapotebí dalšího zaízení, jako napíklad vysokozdvižného vozíku. Plošinové vozíky mohou 
sloužit také jako tahae, ale nedosahují stejných výkon.    
Obr. 2.8 Plošinový vz STILL [14] 
Tab. 7 Plošinové vozy a tahae[14], [20] 
Výrobce Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Tažná síla 
[kg] 
Rychlost jízdy naložený/prázdný 
[km/h] 
Popis 
STILL 
R08 2000 2000 15/20 Plošinový
R07 300 25000 11/25 Taha
Toyota 
TSE300 - 3000 9/12 Taha
4CBTYk4 - 4000 8/13 Taha
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3 VOZÍKY PRO MANIPULACI
Hlavním požadavkem na tyto vozíky je možnost zakládání do regálu, stohování materiál, 
nakládání na vozy bez nájezdové rampy a další manipulace, které vyžadují zvednutí bemene 
do výšky. Vozíky pro manipulaci mohou, obdobn jako u dopravních vozík, být bez pohonu 
a to jak pohonu pojezdu, tak pohonu zdvihu, pohonem pouze zdvihu, s pohonem run
vedené a podobn.  
Vozíky mohou být rovnž, jako je tomu u dopravních, pro manipulaci ve výrobních halách a 
skladech, ty zpravidla vyžadují zpevnné rovné plochy pro pohyb. Mohou být také vozíky 
urené pro manipulaci v oteveném prostranství, nebo kombinované.  
3.1 MANIPULANÍ VOZÍKY NA MALÉ VÝŠKY 
Zdvih u vozík na malé výšky je v rozmezí 800 až 2500 mm. Tyto vozíky mohou být run
vedené, nebo s pohonem pomocí elektromotoru. Stejn tak zdvih mže být opaten run, 
nebo elektromotorem. U vysokozdvižných vozík je zdvih ovlivnn druhem zdvihacího 
mechanizmu, zpravidla se vyrábí daný typ vozík s rznými volitelnými druhy zdvihacího 
mechanizmu. Vozíky se tak vyrábí ve vtší škále maximálního dvihu. 
3.1.1 NŽKOVÉ ZAKLADAE
Jsou modifikací paletových vozík, k jejich vedení slouží oje a zdvih je zajištn pomocí 
hydraulického pístu. Hlavním rozdílem, krom výšky zdvihu, je mechanismus, který zajišuje 
rovnomrný vodorovný zdvih vidlí, zde je mechanizmus nžkový, který je znázornn na 
obrázku (obr. 3.1). Zdvih tchto vozík je pibližn 800 mm, je zajištn bu run, nebo 
elektrický. Mívají asto také zajištní stability od urité výšky zdvihu, které zpravidla 
zajišují podpry na stran ízení. Hlavní parametry s píslušnými vozíky viz tab. 8. 
Obr. 3.1 Schéma nžkového zakladae STILL  [16] 
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Tab. 8 Nžkové zakladae [16], [23], [33] 
Výrobce Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Maximální 
výška [mm] 
Délka vidlí 
[mm] 
Rozmr pes 
vidle [mm] 
Popis 
STILL 
HPT 
10XM 
1000 800 1150 540 
Runí 
zdvih 
HPT 
10XE 
1000 800 1150 540 
Elektrický 
zdvih 
Toyota 
HHM 
100/L 
1000 800 1190 560/volitelné 
Runí 
zdvih/ i 
nerezové 
provedení 
HHM 
100PH 
1000 800 1190 560/volitelné 
Elektrický 
zdvih 
DeltaLift
JF-PU-15 1500 800 1100 520 
Runí 
zdvih 
JFD 1500 800 1100 520 
Elektrický 
zdvih 
JFS 1000 800 1170 540 
Runí 
zdvih/ 
nerezový 
Obr. 3.2 Nžkový zaklada s runím zdvihem DeltaLift [33] 
3.1.2 RUN VEDENÉ VYSOKOZDVIŽNÉ VOZÍKY
Svou konstrukcí jsou podobné klasickým paletovým vozíkm, hlavní rozdíl je opt ve 
zpsobu zajištní zdvihu vidlí. Zdvih mže být opt runí, nebo elektrický, kdy je opt 
vhánna hydraulická kapalina pod píst. Princip je v tom, že pi zdvihu pístu má zdvih nákladu 
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díky etzovému pevodu dvojnásobný zdvih. Runí zdvih dosahuje až 2500 mm. Podobn
jako u nžkových vozík, jsou run vedené vysokozdvižné vozíky rovnž konstruovány 
s elektrickým zdvihem. Nkteré vozíky viz tab. 9. 
Tab. 9 Run vedené vysokozdvižné vozíky [23], [33] 
Výrobce Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Maximální 
výška 
[mm] 
Délka 
vidlí 
[mm] 
Rozmr pes 
vidle [mm] 
Zdvih 
Deltalift
SDJ1525 1500 2500 1150 560 Runí 
SDJ0516 500 1600 1150 550 Runí 
SDJ1025 1000 2500 1150 550 Runí 
CDD1030B 1000 3000 1150 570 Elektrický
CCDD1520B 1500 2000 1150 570 Elektrický
CDD1516B 1500 1600 1150 570 Elektrický
Toyota 
SHM080 800 1600 1150 540/volitelné Runí 
SHL080 800 1600 1150 540/volitelné Elektrický
  
Obr. 3.3 Run vedený vysokozdvižný vozík Toyota [23] 
3.1.3 ELEKTROMOTOROVÉ ZAKLADAE
Pohon pojezdu i zdvihu je zajištn pomocí elektromotoru. Jsou vhodné do provoz s potebou 
manipulace zakládání do nižších regál, nakládání kamion a podobné manipulaní operace. 
Mohou být run vedené nebo s místem pro idie na stání nebo k sezení. Nkteré z tchto 
vozík jsou v tab. 10. 
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Obr. 3.4 Elektromotorový zaklada STILL [17] 
Tab. 10 Elektromotorové zakladae [17], [21], [35] 
Výrobce Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Max. 
výška 
zdvihu 
[mm] 
Délka 
vidlí 
[mm] 
Rozmr 
pes 
vidle 
[mm] 
Rychlost 
jízdy 
[km/h] 
Rychlost 
zdvihu 
[m/s] 
idi
STILL 
SD 2000 1590 1200 564 9 0,15 Sezení 
EXV Bassic 1000 1912 1150 560 6 0,12 
Run
vedený
Toyota 
HWE 100S 1000 1540 1150 
250-
800 
5,4 0,10 
Run
vedený
HWE 100 1000 1580 1150 
536-
685 
5,4 0,12 
Run
vedený
DeltaLift CDD1016M 1000 1600 1150 550 - - 
Run
vedené
  
3.2 MANIPULANÍ VOZÍKY PRO STEDNÍ VÝŠKY
Tyto vozíky jsou již pln elektrizované, konstrukn se podobají run vedeným pohánným 
vozíkm, nebo nízkozdvižným vozík. Pojed a zdvih je opt zajištn elektromotorem. Zdvih 
dosahuje 6000 mm 
3.2.1 RUN VEDENÉ VZV PLN ELEKTRIZOVANÉ
Run vedené VZV pln elektrizované vozíky, nebo také zakladae i vychystávací vozíky, 
jsou vhodné pro zakládání do polic a regál, jsou ureny do výrobních hal a sklad se 
zpevnnou rovnou podlahou. Zdvih dosahuje výšek až 6000 mm. Nkteré mohou být jak 
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run vedené tak s místem na stání, pro rychlejší pohyb s vozíkem. Vybrané vozíky 
s hlavními parametry viz tab. 11. 
Tab. 11 Run vedené VZV pln elektrizované [17], [21], [35] 
Výrobce Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Max. 
výška 
zdvihu 
[mm] 
Délka 
vidlí 
[mm] 
Rozmr 
pes vidle 
[mm] 
Max. 
rychlost 
jízdy 
[km/h] 
Rychlost 
zdvihu 
[m/s] 
STILL 
EXV 12 1200 
2502-
4868 
1150 560 8 0,15 
EGP 1,4-2,0t 
4380-
5390 
1150 400-750 6 0,10 
Deltalift
CDDR1533M 1500 3300 1070 580 - - 
CDDR1027M 1000 2700 1150 560 - - 
Toyota 
SWE 120S 1200 až 4755 1150 252-800 6 0,11 
SPE 160 1600 5400 1150 570 7 0,12 
Obr. 3.5 Vysokozdvižný pln elektrizovaný run vedený vozík STILL [17] 
3.2.2 VYSOKOZDVIŽNÉ VOZÍKY S NESENOU OBSLUHOU
Vysokozdvižné vozíky s místem pro idie, nkde oznaovány jako vychystávací vozíky, 
retraky nebo zakladae, dosahují vyšších rychlostí a zdvihu okolo 6000 mm. Dle normy [6] 
musí být vozíky s nesenou obsluhou a maximální výškou zdvihu vyšší než 1800 mm 
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vybaveny ochranným rámem dle ISO 6055 pro ochranu obsluhy ped padajícími pedmty. 
Nkteré tyto vozíky jsou v tab. 12.  
Tab. 12 Zakladae, retraky [17], [24], [35] 
Výrobce Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Max. 
výška 
zdvihu 
[mm] 
Rozmr 
pes vidle 
[mm] 
Délka vidí 
[mm] 
Max. 
rychlost 
jízdy 
[km/h] 
Rychlost 
zdvihu 
[m/s] 
STILL FV-X 1600 5466 564 1150 10 0,14 
 SV 1200 4145 564 1150 7 0,17 
DeltaLift  2000 3000 - - 10 - 
Toyota 
RRE 
160M 
1600 4800 250-720 1150/volitelné 10 0,25 
Obr. 3.6 Retrak STILL [17] 
3.3 MANIPULANÍ VYSOKOZDVIŽNÉ VOZÍKY PRO VELKÉ VÝŠKY
Vysokozdvižné vozíky se využívají pi manipulaci s materiálem na delší vzdálenosti, mohou 
se využívat jak k halové peprav tak i venkovní manipulaci s materiálem. Využívají se tam, 
kde je poteba zdvihat bemena a pevážet je na uritou vzdálenost. Krom mezioperaní 
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manipulace se využívají také k vykládání a nakládání materiálu, ve skladech a pi expedici 
hotových produkt. Vysokozdvižné vozíky jsou elektrické nebo se spalovacím motorem. [1] 
Princip funkce zdvihu (obr. 3.7) je v tom, že pi zdvihu pístu má zdvih nákladu díky 
etzovému pevodu dvojnásobný zdvih. Na svislý píst (2) je pipevnna kladka s etzem (1). 
etz je na jedné stran upevnn k nepohyblivému rámu a druhý konec k vidlím (4). Pi 
zdvihu pístu se tak zvedá kladka a otáí se ve smru hodinových ruiek a vytahuje vidle 
vzhru. Vytahuje je tak o dvojnásobek zdvihu pístu. Druhý píst (3) slouží k naklápní rámu 
s vidlemi. To slouží pro lepší nakládání a vykládání palet, a také pi jízd k zajištní vtší 
stability bemene. Kdy je rám naklonn na stranu kabiny idie. [36] 
Obr. 3.7 Princip zdvihu vysokozdvižného vozíku: 1-etz s kladkou, 2-Svislý píst pro zdvih, 3-
píst pro náklon rámu, 4-vidle [36] 
Spalovací motor mže být: plynový, zážehový nebo vzntový. Vozíky s takovýmto typem 
motoru mají vtší výkony, snadnji pekonávají pevýšení, mají rychlejší pojezdové rychlosti 
okolo 20km/h. Zpravidla jsou tykolová se zdvihem a nevyžadují dokonalý povrch. Jejich 
využití v halách je omezené kvli výfukovým plynm, proto se používají pevážn venku, 
nebo v otevených halách. Pohyb elektrického pohonu vozíku mže být zajištn pímo 
motorem, tedy mechanicky, nebo elektricky. V pípad motor pohání generátor, který dodává 
proud elektromotoru v nápravách. Ten zajišuje pohyb, pípadn pohání další pracovní 
zaízení.[1] 
Elektricky pohánný vysokozdvižný vozík je pohánn stejnosmrným motorem, nebo 
asynchronním motorem s mniem. Díky jejich nulovým emisím se mohou využívat v 
uzavených prostorách. Zdrojem energie jsou akumulátorové baterie, které se musí pibližn
po 8h provozu nabíjet (záleží na druhu provozu a výdrži baterie). Vozíky bývají tí nebo 
tykolové. Mají menší výkony, nižší pojezdové rychlosti okolo 15km/h a vyžadují rovné 
zpevnné pojezdové plochy. Elektrické a spalovací vysokozdvižné vozíky mají kabinu idie 
asto zakrytovanou. Tak lze vozík užívat i venku, v nepíznivém poasí, nkteré mají 
vyhívání kabiny pro vtší pohodlí idie. [1] 
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3.3.1 ELEKTRICKÉ VYSOKOZDVIŽNÉ VOZÍKY
Elektrické vysokozdvižné vozíky jsou vhodné pedevším do hal a sklad kvli svým nulovým 
emisím a nízkému hluku. Mají velké nosnosti až 8t. Dají se využít i v oteveném prostranství 
a nevyžadují pouze zpevnné rovné plochy hal. Ovládají se z kabiny pro idie. ízení je 
obdobné jako u automobil i jiných motorových tykolových dopravních prostedk. 
Mohou být tíkolová (obr. 3.8a)) nebo tykolová (obr. 3.8b)). Tíkolová mají pohánno zadní 
kolo, mají menší rádius otáení a jsou tak vhodná do užších pracovních uliek, ale mají menší 
nosnosti. tykolová mají naopak vtší rádius otáení, ale kvli vtší stabilit a robustnosti 
mají i vtší nosnosti. Konkrétní parametry nkterých vozík jsou v tab. 13. 
Tab. 13. Elektrické vysokozdvižné vozíky [12], [27], [35] 
Výrobce Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Max. výška 
zdvihu [mm] 
Délka 
vidlí 
[mm] 
Rychlost 
jízdy [km/h] 
Rychlost 
zdvihu [m/s] 
STILL 
RX 50-16 1600 6070 800 12 0,30 
RX 20-20 2000 7915 800 16 0,38 
RX 60-
80/900 
8000 7955 1200 14 0,28 
Toyota 
7FBEST10 1000 6510 800 12 0,32 
8FBMT25 2500 6540 1000 19 0,46 
Toyota 8FBCU30 3000 6045 1070 18 0,35 
DeltaLift
CPD15FT 1500 3000 - 14,5 - 
CPD10ET 1000 3000 - 6 - 
CPD50JD1 5000 3000 - - - 
Obr. 3.8 Elektrické vysokozdvižné vozíky STILL a) tíkolový [12], b) tykolový [12] 
3.3.2 SPALOVACÍ VYSOKOZDVIŽNÉ VOZÍKY
Vysokozdvižné vozíky se spalovacími motory (obr. 3.9) jsou vhodné pro provoz v oteveném 
prostranství. V pípad využití v uzavených halách a skladech musejí být dobe odvtrávány 
kvli emisím. Parametry nkterých spalovacích VZV viz tab. 14. Spalovací vozíky mohou být 
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dieselové nebo plynové, plynové vozíky jsou kvli svým emisím vhodnjší do uzavených 
prostor. 
Tab. 14 Spalovací vysokozdvižné vozíky [18], [25], [35] 
Výrobce Ozn. 
Nosno
st [kg]
Max. výška 
zdvihu 
[mm] 
Délka 
vidlí 
[mm] 
Rychlost 
jízdy [km/h]
Rychlost zdvihu 
[m/s] 
STILL 
RC 40-35 3500 6130 1000 20 0,48 
RX 70-
80/900 
8000 7705 1800 20 0,41 
RX 70-45T 4500 7180 1000 21 0,50 
Toyota 
02-8FDF18 1750 7000 1000 18 0,65 
8FG40N 4500 6000 1000 23 0,56 
DeltaLift
FG20T 2000 3000 - 20 - 
FD25T 2500 3000 - 20 - 
FG30T 3000 3000 - 18,5 - 
Obr. 3.9 Spalovací vysokozdvižný vozík STILL [18] 
3.3.3 REGÁLOVÉ VYSOKOZDVIŽNÉ VOZÍKY
Regálové vysokozdvižné vozíky (obr. 3.10), nebo také vozíky pro velmi úzké uliky, jsou 
ureny pro zakládání do regál ve velkých výškách. Zpravidla jsou svými rozmru 
uzpsobeny tak, aby bylo možné s nimi manipulovat v úzkých ulikách jen o nco málo 
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vtších než je šíka palet.  Pro lepší pehlednost idie pi zakládání do regál, je kabina idie 
zdvihána souasn s bemenem. V mnoha pípadech s nimi není možné vyjet z hal, pejíždt 
mezi jednotlivými halami kvli jejich velké výšce i pi nulovém zdvihu.  
Vidle u tchto vozík nejsou pímé jako u jiných vozík, ale jsou kolmo ke smru jízdy. 
Paleta se tak zakládá do regál posuvem vidlí také kolmo ke smru jízdy. Vidle jsou na 
otoném mechanizmu. Ten umož	uje otoení vidlí o 180°. Tak je možné zakládat do regál
po obou stranách uliky s pístupem do uliky z jedné strany. Natoení vidlí je ovšem poteba 
provést ped zajetím do uliky a naložením bemene. Parametry nkterých regálových vozík
viz tab. 15. 
Tab. 15 Regálové vysokozdvižné vozíky [15], [26] 
Výrobce Ozn. 
Nosnost 
[kg] 
Max. výška 
zdvihu [mm] 
Délka vidlí 
[mm] 
Rychlost 
jízdy [km/h] 
Rychlost 
zdvihu [m/s] 
STILL 
MX-X 1500 12 850 variabilní variabilní variabilní 
MX-Q 1250 12 850 variabilní variabilní variabilní 
Toyota 
VCE150A 1500 10 250 1200/volitelné 10 0,40 
VCE135 1350 6650 1200 12 0,43 
VRE150 1500 11 00 1200/volitelné 10,5 0,40 
Obr. 3.10 Regálový vozík STILL[15] 
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4 AUTOMATIZOVANÉ VOZÍKY
Automatizované vozíky (AVG) také vozíky bez idie, jsou schopny pepravovat a 
manipulovat s materiálem bez zásahu lovka. Jsou elektrické, proto potebují dobíjecí doky. 
Ve výrob mohou „komunikovat“ s jinými zaízeními, výrobními stroji a zajišovat tak 
plynulý provoz. 
 Vozíky mohou sloužit k zakládání palet, k pevozu mezi jednotlivými operacemi ve výrob. 
Zpravidla se vyrábjí na míru zákazníkm a jejím potebám. Nkteré druhy vozík viz obr. 
4.1. 
Obr. 4.1 Automatizované vozíky BEEWATEC [11] 
Jejich ovládání mže vyžadovat pouze ídících systému (software) nebo mohou být 
v kombinaci s runím ovládáním, v podob nap. ídící oje. Je zapotebí vyznaení tras, kudy 
se vozíky pohybují. Vozíky mohou být navigovány opticky, obrysov, laserem, magneticky a 
indukn. [11] 
Vozíky jsou opateny výstražnými svtli a dalšími bezpenostními prvky, snímaem podle 
druhu navigace, ovládacím panelem a vysílaem pro komunikaci s ídícím systémem. [11] 
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4.1 DRUHY NAVIGACE AGV 
4.1.1 OPTICKÁ NAVIGACE
Pi optické navigaci (obr. 4.1) jsou na podlaze nakresleny speciální áry. Vozík tyto áry 
sleduje optickými snímai. Tato navigace je nejlevnjší a nejjednodušší. Pes áry lze 
pejíždt VZV a jsou jednoduše rozpoznatelné pro lovka. Pípadné zmny tras a rozšíení je 
jednoduché a levné. Trasy se mohou opotebovat, pejíždním, pecházením a nánosem 
neistot. Jejich obnova je rovnž velice snadná. [11] [3] 
Obr. 4.2 Optická navigace [38] 
4.1.2 LASEROVÁ NAVIGACE
Laserová navigace (obr. 4.2) je zajištna laserovou hlavou a odrazovými plochami 
rozmístnými v hale podél trasy vozíku. Pi odrazu signálu se informace zpracovávají. Systém 
tak zná pesnou polohu vozíku a mže jej na základ této polohy následn navigovat po 
pedem definované trase. [3] 
Obr. 4.3 Laserová navigace [38] 
4.1.3 OBRYSOVÁ NAVIGACE
Pi navigaci vozíku se skenuje okolní prostedí (obr. 4.3). Není zapotebí dalších zaízení 
k navigaci umístných v hale, jako je tomu u jiných navigací. Pevážn se využívají u vozík
pohybujících se v úzkých ulikách. Maximální rychlost 1,1 m/s a pesnost polohování okolo 
5cm. [3]  
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Obr. 4.4 Obrysová navigace [38] 
4.1.4 MAGNETICKÁ NAVIGACE
U magnetické navigace (obr. 4.4) ídí vozík permanentní magnety, které jsou umístny 
v podlaze. Tato navigace je vhodná do velkých otevených prostor. Výhodou je, že nejsou 
ovlivovány nánosem neisto, prachu. Je možné kombinovat s jinou, napíklad laserovou, 
navigací (obr. 4.5). [3] 
Obr. 4.5 Magnetická navigace [38] 
Obr. 4.6 Kombinovaná navigace magnetická a laserová [37] 
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4.1.5 AKTIVNÍ INDUKNÍ NAVIGACE
Signály pro ízení vozíku jsou zprostedkovány kabelem v podlaze. Zmny na trati nemohou 
být provádny za provozu. Tato navigace mže být také provedena s bezdotykovým 
napájením. Obdobn jako u magnetické navigace nejsou ovlivnny neistotami. (Obr. 4.6) [3] 
Obr. 4.7 Aktivní indukní navádní [38] 
4.2 BEZPENOSTNÍ SYSTÉMY
Vozíky asto sdílí pracovní prostor s jinými dopravními prostedky a lidmi. Proto musejí být 
vybaveny bezpenostními systémy zabraujícím kolizi, ty musejí odpovídat normám. Brání 
ped stlaením osob na cest vozíku brzdovou soustavou, ovladai rychlosti a dalšími 
prostedky sloužícími k zjištní osob. Brání také stlaení osob mezi vlenými vozíky. Pímým 
elektrickým dotykem nechránného kontaktu ochranou nabíjecích kontakt baterií. [36] 
Jedním z bezpenostních prvk jsou nárazníky. Ty pesn vymezují bezpenostní prostor 
kolem vozíku. [3] 
Další možností vytyení bezpenostní zóny vozíku je pomocí laserových scanner. Ty snímají 
prostor kolem vozíku. Pi zachycení pekážky v bezpenostní zón se vzhledem k situaci 
mohou zastavit nebo jen pizpsobit svou rychlost v závislosti na pvodní rychlosti a 
hmotnosti bemene. [3]  
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Cílem této práce bylo provést kategorizaci prmyslových vozík. Rozdlení bylo provedeno 
v závislosti na manipulaních schopnostech vozík. Pro první kategorii dopravních vozík
byla stžejní jejich rychlost jízdy, druh pohonu, a z toho vyplývající optimální dojezdové 
vzdálenosti.  
V první podkategorii dopravní vozík byly uvedeny vozíky na krátké vzdálenosti do 50 m. 
Sloužící na krátké vzdálenosti a provoz s pestávkami. Jednoznan nejde íci který vozík je 
nejlepší. To záleží na požadavcích konkrétní manipulace, jako je napíklad etnost využití, 
hmotnost a celistvost pepravovaného materiálu. U vozík se zdvihem byl vysvtlen princip 
zvedacího mechanismu a také zpsob manipulace. 
U druhé podkategorie dopravních vozík byly uvedeny vozíky pro stedn dlouhé vzdálenosti 
odpovídající peprav v halách, ádov stovky metr. Stejn jako u pedchozích vozík nelze 
íci, který vozík je nejlepší. Je poteba pi volb zvážit, které parametry vozík a už nosnost, 
rychlost jízdy, rozmr pes vidle nebo jejich délka je dležitá pi dané manipulaci. 
U tetí podkategorie dopravní vozík, tedy u vozík na dlouhé vzdálenosti, je teba rozlišit, 
jestli bude manipulace probíhat pouze v hale, venku nebo kombinovan. Zvážit jestli je 
výhodnjší materiál nakládat na vozík, nebo za vozík pipojit vtší i menší poet tažených 
vozík.  
Druhou hlavní kategorií jsou vozíky urené pro manipulaci, tedy vozíky, které zvedají 
bemena, zakládají je do regál, nakládají na vozidla, nebo mohou manipulovat s materiálem 
pi upínání do obrábcích stroj, k plnní forem ve slévárnách a podobn. 
První podkategorií u manipulaních vozík byly vozíky se zdvihem do 2500mm. Opt je pi 
voln teba zvážit požadavky konkrétní manipulace. Jestli se od vozík vyžaduje zakládání ve 
výškách, nebo je zapotebí pouze zvednout bemeno do výšky pro usnadnní pístupu pro 
obsluhu k tomuto bemenu. Opt je dležitým parametrem také etnost využití vozíku. 
Manipulaní vozíky pro stední výšky byly druhou podkategorií manipulaních vozík. 
Slouží k peprav a manipulaci v halách. Výška zdvihu dosahuje až 6000 mm.  
Tetí podkategorií manipulaních vozík byly vozíky pro velké výšky. Byla zde popsána 
jejich konstrukce, princip zvedacího mechanizmu a druhy pohonu. Pi volb je opt zapotebí 
zvážit požadavky manipulace. Jestli se jedná výhradn o halovou i venkovní manipulace. 
Požadovaných výšek zdvihu.  
U všech tchto kategorií byly uvedeny vozíky odpovídající dané manipulaci pro pedstavu a 
rovnání hlavních parametr vozík. 
Poslední kategorií byly automatizované vozíky. Bylo zde popsáno jejich využití, zpsoby 
jejich navigace v prostedí hal a venkovním prostedí. A byly uvedeny hlavní bezpenostní 
prvky vozík. 
Tato práce by mla být také nápomocná pi volb manipulaních a dopravních prostedk ve 
výrob a skladování.  
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AGV  automaticky vedený vozík (automatic guided vehicle) 
Ozn.  oznaení 
VZV  vysokozdvižné vozíky 
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